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(57) Abstract: In order to determine the actual position (A) of a geodetic measuring instrument (1) inside a dead range (T) wherein 
J£J signals originating from a positioning system are shadowed, two reference structures (5) are detected from at least two known 
^? positions and the distances associated with the reference structures (5) are measured. Image information linked to said distance 
^| measurements is captured. Said information contains data on the arrangement of the reference structures (5). The actual position (1) 

can be derived from subsequent capture of the reference structures (5) from a position inside the dead range (T). Image processing 
^2 methods are used advantageously to identify and measure the reference structures (5). 

[Fortsetzung auf der ndchsten Seite] 



WO 2005/038395 Al I II 111 II II III III II III I II III llllllllllHIIIIIIII 



EE, ES, FI, FR, GB, GR, HU, IE, IT, LU, MC, NL, PL, PT, 
RO, SE, SI, SK, TR), OAPI (BF, BJ, CF, CG, CI, CM, GA, 
GN, GQ, GW, ML, MR, NE, SN, TD, TG). 

Veroffentlicht: 

— mit internationalem Recherchenbericht 



Zur Erkldrung der Zweibuchstaben- Codes und der anderen Ab- 
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des and Abbreviations") am Anfang jeder reguldren Ausgabe der 
PCT -Gazette verwiesen. 



(57) Zusammenfassung: Zur Bestimmung der Aktualposition (A) eines geodatischen Messinstrutnents (1) in einem Totbereich (T) 
in dem von einem Positionierungssystem stammende Signale abgeschattet sind, werden mindestens zwei Referenzstrukturen (5) von 
mindestens zwei bekannten Positionen aus erfasst und den Referenzstrukturen (5) zugeordnete Entfernungen gemessen. Zu diesen 
Entfernungsmessungen werden verkmipfie Bildinformationen aufgenommen, welche Informationen iiber die Anordnung der Refe- 
renzstrukturen (5) beinhalten. Durch eine nachfolgende Erfassung der Referenzstrukturen (5) von einem Standort im Totbereich (T) 
aus kann die Aktualposition (A) abgeleitet werden. Vorteilhafterweise werden zur Identifizierung und Vermessung der Referenz- 
strukturen (5) Verfahren der Bildverarbeitung verwendet. 



